.9.1. OEZ. 9005 15:4? 



Gla.eser-Patent Hamburg 



NR. 687 S. 7/n 



IAP26 PCT/FTO 2 9 DEC 2005 ■ 

Vorrichtung zur Steuerung einer Zumaschine mit einer 
Einrichtung zum Erfassen des Schwenk- and Knjckwinkels zwischen 
Zugmaschine und einem Anhanger 

Die Erfindung bezieht sich auf eine Vorrichtung zur Steuerung einer Zugmaschine mit einer 
Einrichtung zum Erfassen des Schwenk- oder Knickwinkels zwischen den geometrischen 
Langsrnittelachsen der Zugmaschine und einem uber einen Zugsattelzapfen angekuppetten 
Sattelanhanger beim Kuppeln und Aua- und Einparken des SattelanhSngers. 

Fs ist eine Vorrichtung zum Messen des Schwenkwinkels zwischen einer 
Sattelzugrnasdiine und einem an diese angekuppelten Sattelanhanger bekannt (DE 
40 21 717 A1). Durch selbsttatiges Nachstellen der auHeren RQckspiegel der 
Sattelzugrnaschine in AbhSngigkeit vom Schwenkwinkel , mittels einer 
Nachlaufregeleinrichtung wird ermoglicht, dass die bei einer Kurvenfahrt auf Selten der 
Innenkurve liegende hintere Eckedes SattelanhSngfirs in dem zugehorigen RQckspiegel fOr 
den Fahrer der Satteizugmaschlne slchtbar bleibt Hier^u wird ein mechanischer 
Drehwinkelgeber mit einem Messrad eingesetzt. 

Oie DE 36 11 469 A1 zeigt eine Vorrichtung* zur bertthrungslosen Positionsmessung. 
I lierbei werden magnctorecietive Elements, also elektrische Widerstande eingeseM, die Je 
nach auftreffendem auderen Magnetteld ihren Wert andem. Diese Wlderstande befinden 
sich auf einer Unterlage und. sind in einer Art Bruckenschaltung an eine 
Auswerteschaltung angeschlossen. Oberhalb diesei Widerstande bewegt sich nun ein 
Permanentmagnet und je nach Position wird ein entsprechender Einfluss auf die 
Widerstande ausgeObt Widerstandsunterschiede konncn in der Auswerteschaltung 
erkannt werden, so dass eine Aussage Ober die Position des Magneten erhalten werden 
kann. , 

Nach der DE 199 64 045 A1 werden auf einer Zugmaschine und einem Anhangei aul" 
ErtJmagnetismus ansprechende Kompasse angeordnet und aus.der Differenz der beiden 
Anzeigen soli ein MaG fur den Winkel zwischen Zugmaschine und Anhanger erfnitteK 
werden. 
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Bei der PS 33 30 387 C2 geht es um eine Sperrvonichtung. fur den Knickwinkel zwischen 
einem Zugfahrzeug und einem Anhanger eines Strallen Gelenkfahrzeuges, Um diesen 
Knickwinkel zu begrenzen, muss er in seiner Gr5Re erfasst werden. Dies geschieht mit 
I lilfc einer gelochtcn Codcscheibe, an deren einer Seite Lichtquellen und an deran anrierer; 
Seite Fotozellen angeordnet sind. 

Bei der DE 199 64 069 A1 ist die Sattelplatte einer Zugmaschine mit einem 
Magnetfeldsensor ausyeiuslel. Wenn der Konigszapfen des AnhSngcra in dcr Sattelplatte 
Aufnahme findet soli ein Permanentmagnet an dem frei vorstehenden Ende des 
KOnigszapfens haften bleiben, Ober den Magnetfeldsensor kann ein magnetisches Feld 
ausgemessen werden und um einen Knickwinkel zu bestimmen, mussen zuvor eine Relhe 
von Wfnkdlagcn eingeeteltt und ausgemessen werden, was einem Einsatz in der Praxis 
entgegensteht 

Uie vorliegende Erflndung befassl sich mit Problemen, die regelmaBig dann auftrctcn, 
wenn Anhanger - seien sie nun mit einem Container beladen Oder nicht - an einer 
Zugmasuhine angekoppelt werden soHen, Hicrbci fet zu beriickeichtigen, dass die. 
Anhanger dtcht nebeneinander stehen, so dass ein problemloser Abtransport nur dann. 
moglich ist, wenn bcim Ankuppeln und Aueparken die geometrischen I Sngsmittelachsen 
der Zugmaschine und des Anhangers mltelnander fluchten. Dfes ist allerdjngs ein 
Ausnahmefall. In Her Praxis ist oft zu berucksichtigen. dass die Zugmaschine gerade diese 
Lage nlcht elnnehmen kann, weil in dem Bereich vor dem Anhanger nicht genOgend Platz 
zurVerfQgung steht um Anhanger und Zugmaschine in diese ideale Ausrichtungslage zu 
biingen. 

Die Erfindung befaeet eich weiterhin mit den Problemen, die dann at/ftreten, wenn sowohl 
der Kupplungsvorgang als auch das Ausrangleren eines Anhangets automatsch 
durchgefOhrt werden anlte.n, d.h., dass die Zugmaschine unbemannt ist und Qber eine 
Femsteuerung betatigt wird. En «i fahrener Kraftfahrer kann je nach dem Winkcl, in dem 
Zugmaschine und Anhanger zueinander stehen, sein Fahrzeug geeignet steuern, also so, 
wit? dies "der Winkd und die Umgcbungsverhaltniese zulassen. Eine automatische 
Steuerung braucht unbedingt eine zusatzliche Stellungsinformation, und zwar in einer 
eolchen Form, dass diese in einer Datenverarbeitungseinriditung auch verwertet werden 
kann. 



'M. OEZ. 15:4? Gla^er-Patent Hamburg 



NR. 687 S. 



- 3 - 



Die voianyehend geschilderten Probleme sollen durch die voriiegende. Erfindung bewaltigt 
werden l was erreichtwird durch eine Anordnung Reiner Mehrzahl von nebeneinandep 
fieyenden Hallsensoren in einem Dereich, der die Aufriahmeoffhung y( dcr 
Zugmaschine fur den Zugsattelzapfen konzentrisch auf einem Teilkreisbogen um die 
geometrische Vertikalmrttdachs© der Aufnahmedffnung umgibt; durch mindestens efnen 
Pemianentmagneten ^tf, der unten am Sattelanhanger in einem solchen Radialabstand r m 
von der geometrischen Ver Ukalachse 3^ des Zugsattelzapfens und mit Abstand zu den 
Hallsensoren angeordnet ist dass er mit seinem Magnetfeld lediglich auf den engst 
benachbarten Hallsensor der Anordnung einwirkt, und durch clcktrioche mit einer 
Auswertschaltung verbundene Ausgangsfeitungen der Hallsensoren ^f, die ihrerseits qus 
der Laye des emegten Hallsensors den gesuchten Winkel a ermittelt 

Bei dieser ersten AusfOhrungsform der Erfindung geht urn das Ankoppeln eines 
SattelanhSngers, wnhei der Zugsattelzapfen oder Konigszapfen in eine Sattelpiatte der 
Sattelzugmaschine elngebracht wird. 

Bei einer zwelten AusfUhrungsform der Erfindung ist eine Vorrichtung der eingangs 
genannten Art gekennzeichnet durch eine Anordnung einer Mehrzahl von nebeneinander 
liegenden Hallsensoren In elnem Bereich, der die veilikale yeumetrische Schwenkachse 
der Deichsel knnrentrisch umgibt; durch mindestens einen Permanentmagneten, der unten 
am Anhanger in elnem solchen Radialabstand von der geometrischen 
Vertikalsnhwenkachse und mit Abstand zu den Hallsensoren angeordnet ist dass er rrft 
seinem Magnetfeld lediylich auf den engst benachbarten Mallsensor der Anordnung 
einwirkt, und durrii elektrische mit einer Auswertschaltung verbundene 
Ausgangslertungen der Hallsensoren, die ihrerseits aus der Lays Ues erregten Hallsensors 
den gesnrhten Winkel a ermittelt 

Bei dieser zweiten Ausfuhmngsforrn d*r Frfinriung geht es darum zu erfassen, wie eine 
Deichsel eines Deichselanhangers relatlvzu seiner geometrischen Langsmittelachse slehl. 
Hiersu wird eine Anordnung von Hallsensoren ahnlioh eingesetzt, wie bei der ersten 
Austuhrungsform der Erfindung. Anstelle der vertlkalen Mtttelachse der Sattelpiatte bzw. 
des Zugsattebapfons tritt hier die vertikale geometrische Achse der Deichsel in Bezug auf 
die geometrische Langsmtttelachse des Anhangers. 
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Bei einer drttten AusfQhrungsform der Erfindung werden in entsprechender Weiee bcido 
Winkel erfasst, die beim Ankuppeln oder Abkuppeln eine Rolle spielen konnen. Es geht un 
den KnickWinkel zwischen der geometrischen hurizontalen Langsachse der Deichsel dc3 
Anhangens zu der geometrischen Langsmittelachse der Zugmaschine und darQber hinaus 
geht es urn den Winkel zwischen der Deichsel in Dezug auf die geomctrische 
Langsmittelachse des AnhSngers. 

(m Betrieb von unbemannten Fahrzeugen sind diese beiden Winkel von besonderer 
Bedeutung, Nur wenn dlese Winkel eifasst werden, kann ein Kupplungavorgang und der 
darauf fblgende Anfehrvorgang ohne Unterstutzung durch Personal durchgefQhrt werden. 

Durch geeignete geometrische 7nordnung zwischen einem Permanentmagneten und den 
Hallsensoren kann erreicht werden, v dass nur ein bestimmter Hallsensor eines 
Sensorbereichs erregt wird und ein entsprechendes elektronisches Signal in digitaler Form 
abgibt. Durch eine geeignete Matrlxverschattung dei Ausgange kann der entsprechende 
Sensor, und damil der zugehfirige Winkel zu einer Bezugsstellung ermittelt werden und als 
StellgroBe fOr die Rangierbewegungen der Zugmaschine eingesetzt werden. Dieae 
Eingangsdaten stehen mit einer hinreichend groSen geometrischen und zeitlichen 
AuflSsung zur Vertugung, so dass prazlse Fahrbeweyungen durchgefQhrt werden 
konnen, insbesondere, wenn die Zugmaschine iiber Satellit gefuhrt wird. 

Die Erfindung wird nachstehand anhand der Zeichnungen beispielsweise eriautert 

Rgur 1 zeigt eine Draufsicht auf dip Sattelplatte einer Sattelzugmaschine in einer der 
Ausfutirungstomien. der Erfindung. 

Figur2 zeigt einen Teilradialschnltt In einer durch den Mittelpunkt der AufnahmeSffnung 
der Sattelplatte und einen Hallsensor gehenden Ebene in vergroBertem MalSstab. 

In den Figuren ist eine Sattelplatte 10 mit einer AufnahmeSffrmng 1 1 gezeigt T so wie diese 
Sattelplatten derzeit beim Transport von Containern miltete Sattelzugmaschine und Satfel- 
anhanger eingesetzt werden. 
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Die AUfriahmeOffhung 11 weist .sine veiUkale geometrische Achse 13 auf . Weiterhin sind 
die Sattelplatte 1 0 und die Aufnahme6ffnung 1 1 symmetrisdtzu der geometrischen Langs- 
mittelachse 1 2 der Sattelzugmasd lii ie ausgebildet 

Der Sattelanhanger selbst isl niuhl gezeigt, es ist jedoch zu erkennen, da33 der 
Sattelanhanger 7ur Sattelplatte 10 und damit zur Sattelzugmaschine dann fluchtend 
ausgerichtet ist, wenn die belden geometrischen Langsmittelachsen auf der Linie 12 der 
Figur 1 zusammerrfallen. 

\. 

Im WesentHnhen zentrisch zur vertikalen geometrischen Achse 13 ist eine Sensor- 
anordnung 20 gezelgt. Diese Sensuranuidriung 20 besteht aus einer Vielzahi von 
Hallsensoren 21, deren rnittige Anordnung mit einem Halbkreisbogen mit dem Radius r m urn 
die vertiKale geometrische Achse 1 3 zusammenfSHt 

tn Figur 1 ist mit 30 ein Permanentmagnet bezeichnel, der - wie dies aus Figur 2 zu 
erkennen ist - obarhalb der Anordnung 20 der Hallsensoren 21 in einem geringen Abstand 
angeordnet ist. Der Magnet 30 ist im unteren Beieich des Sattelanhangers und auf einem 
Kreisbogon mit dem Radius r m um die vertikale geometrische Achse 13 beweglich 
angeordnet. br ist zu dem nicht gezelgten Sattelzugzapfen ^enliisch. Im gekuppelten 
Zustend fallt die geometrische vertikale Achse des Sattelzugzapfens mit der 
geometrischen vertikalen Achse 1 3 der Sattelplatt© 1 0 zusamrnen. 

Die Figur 2 Ist nicht genau rnafislabslreu zur Figur 1, zeigt aber, wie die Hallsensoren 21 in 
einem Trager eingebettet und nach auSen hin durch eine geeignete Vergussmasse 22 
mechanisch geschtitzt sind, wpbel das Magnetfeld des Permanenlmagneten 30 mitjedem 
der Hallsensoren 21 ohne Weiteres in Wechselwirkung treten kann. 

In der Figur 1 ist der Permanentmagnet 30 mit einem Winkel a zur geometrischen 
Langsmittelachse 12 der Sattelzugmaschine gezelgt, d.h., dass im eingekuppellen Zustand 
die Langsmittelachse des Sattelanhangers um dip-s^n Wcnkel von der Achse 12 abweicht 

Die nicht gezeigte Auswertschaltung bekommt also von dem entsprechend erregten 
Hallsensor ein Signal und dieses wlederum entspricht dem Verstellwinkel a. Dieser Winkel 
• kann nun bet den Anfahrbewegungen der Sattelzugmaschine berucksichtigt werden. 
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Mit den heutzutage im Handel ertiaitllchen Hallsensuren lassen sich Winkelschritte von 
einem halben Grad verwirklinhen. Es konnen 200 digifale Impulse pro Sekunde fOr die 
Steuemng zur Verfogung gestellt werden. 

Der Berelcn 20 sollte sich wlnkelma&ig zwischen 90° und 130 e erstrecken, wobei aclbst 
Winkel bis zu 180° bei der Anordnung der Hallsensoren mSgfich waren. Praktisch treten 
derartig groBe SchwenKWinkel zwischen Zugrnaschine ufid Anhanger nicht auf und 
waren in der Nahe von 180° beim Anfahren nicht mehrzu bewaltigen. 

Bei einer geometrischen Anordnung mit 0,5°-Schritten lassen sich Ungenauigkeiten gut 
kompensieren, die auftreten konnten, wenn die geometrische vertikale Achae dea 
Zugsattelzapfens nicht mit der der Aufhahmenftnung 11 der Sattelplatte 10 ubereinstimmt ^ 

FGrdiezweit© Ausfuhrungsform der Frfindung. die in den Figuren nicht gezeigt worden 
1st, girt entsprechendes. Die geometnsche vertlkale Achse dei Deichsel entepricht der 
vertikalen Achse 13. Der Radius der Hallanordnung 20 wird so gewahlt, dass er die 
Deichselhaiterung am Hangerfahrzeug mit geringem ladiaien Abstand umgibt 

Bei der dritten AusfOhrungsform der Ertlndung sind zwei Hallsensoren an den 
entsprechenden p Stellen vorgesehen, die auf eine gemeinsame Auswertschaltung 
einwirken und die ermittelten Winkel angeben. 
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PatentansprGche 

1 . Vorrichtiing zur Steuerung einer Zugmaschine m'rt einer Einrichtung zum Erfassen des 
Schwenk- Oder Knickwinkels zwischen den geometrischen L§ng3mittclachsen der 
Zugmaschine und derjenigen eines tiber einen Zugsattelzapfen arigekuppelten 
Sattelanhangers beirn Kuppeln und Aus- und Einparken des Sattelanhangers, 
gekennzeichnet 

dumb eine Anordnung (20) einer Mehrzahl von nebeneinander liegenden Hallsensoren ' 
(21) in einem Berelch, der die AuftiahmeOffnung (11) der Zugmaschine fur den 
Zugsattelzapfen konzentrisch auf einem Teilkreisbogen urn die geometrische 
Vertikalmittelachse der Aufnaiirneorfnung umgibt; 

durch mlndestens einen Pemianentmagneten (30), der unten am Sattelanhanger in 
einem solchen Rariialabstand (rj von der geometrischen Vertikalachse (13) des 
Zugsattelzapfens und mitAbstand zu den Hallsensoren angeordnet ist, dass er mit 
seinem MagnetfelH tediglich auf den engst benachbarten HaHsensor der Anordnung» 
einwirkt, und 

durch. eiektrlsche mit einer Auswertschaltung vorbundene Auagangslcitungen dor 
Hallsensoren (21), die ihrerseits aus der Lage des erregten Hallsensors den 
gesuchten Winkel (a) ermfttelt. 

2. Vorrichtung zur Steuerung einer Zugmaschine mit einer Einiiuhlung zum Erfassen d©3 
Schwenk- oder Knickwinkele zwischen d*n geometrischen Langsmittelachsen einer 
DeiChsel und derjenigen efnes Qber die Deichsd ankuppelbaren Anhangere beim 
Kuppsln und Au9- und Einparkftn des Anhangers. gekennzeichnet 

durch eine Anondnung (20) ein^r Mehrzahl von nebeneinander liegenden Hallsensoren 
(21) in einem Bereich, der die vertlkale geometrische Suhwenkachse der Deichsel 
konzentrisch umgibt; 

durch mindestens einen Permanentmagneten (30), der unten am Anhanger in einem 
solchen Kadialabstand (r m ) von der geometribdien Vertikalschwenkachse (13) und 
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mit Abstand zu den Hallsensoren angeprdnet 1st class, er mit seinem Magnetfeld 
lediglich auf den engst benachbarten Hallsensor der Aribrdnung cinwirkt, und 

durch dektrische mit einer Auawertschaltung verbunden© Ausgangsfeitungen riftr 
Hallsensoren (21), die ihrerseits aus der Lage des erregten Hallsensors den 
gesuchten Winkol (a) ermittelt 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 und/oder Anspruch 2, dadurch qekennzeich.net, dass < 
die AuswertSChaltung den und/oder die Winkel einer. Fernsteuereinrichtung fQr eino 
unbemanntp. Zugmaschine als EingangsgroGe bzw. -groGen zufOhrt, 
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Zusammenfassung 

Vorrichtung ^ur Steuerung einer Sattelzugmaschine mit einer Einrichtung zum 
Erfassen des Schwenk- oder Knickwinkels zwischen den geometrischen 
Langsmittelachsen der Sattelzugmaschine und einem Qber etnen Zugsattelzapfen 
angekuppelten Sattelanhanger beim Kuppein und Aus- und Elnparken des 
Sattelanhangers, und/oder Vorrichtung zur Steuerung einer Zugmaschine mit einer 
Einncntung zum Erfassen des Schwenk- oder Knickwinkels zwiachcn den 
geometrischen Langsmittelachsen einer Deichsel und derjenigen eines Qber die 
Deichsel ankuppelbaren Anhangera beim Kuppein und Aue- und Einparken des 
Anhangers. Es ist eine Anordnung (20) einer Mehrzahl von auf einem Kreisbogen 
nebeneinander liegenden Halleensoren (21) vorgesehen. Weiterhin ein mit den 
Hallsensoren zusammenwirkender Permanentmagnet (30), der Je nach Radialstellung 
lediglich auf den engst benachbarten Hallsensor einwirkt. wodurch aus der Lage des 
erregten Hallsensors der gesuchte Winkel (a) eimillelt wird (Fig. 1). 
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